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Abstrak 
Pada penelitian ini telah dibuat prototipe alat yang dapat mendeteksi kerusakan bearing pada  kendaraan 
roda empat.  Perangkat keras yang digunakan antara lain sensor getaran MPU6050, Modul Mikrokontroler 
Arduino Nano, Modul Bluetooth dan Smartphone. Alat ini memanfaatkan getaran dari roda pada sebuah 
kendaraan untuk mengetahui kondisi bearing-nya.  yang akan ditampilkan pada smartphone. Besarnya 
getaran yang terukur oleh sensor (accelerometer dan gyroscope) akan diklasifikasikan dan digunakan 
untuk membuat kategori baik, aman, dan rusak menggunakan metode K-Nearest Neighbor (KNN). 
Hubungan antara perangkat lunak dan perangkat keras pendukung sistem dikendalikan oleh Arduino 
Nano. Kategori kerusakan bearing berhasil ditampilkan pada layar sebuah smartphone sehingga alat ini 
memiliki keunggulan antara lain murah, portable dan akurat. Tingkat keberhasilan sistem dalam mengenali 
nilai getaran berdasarkan pengujian mencapai nilai sebesar 90,37%.  
Kata kunci: : prototipe, bearing, K-Nearest Neighbor, Arduino, sensor getaran
1. Latar Belakang  
Keselamatan pengendara ketika melakukan 
perjalanan dipengaruhi oleh kondisi kendaraan. 
Salah satu yang harus dicermati pada kondisi 
kendaraan adalah gejala kerusakan pada bearing 
roda. Karena posisinya yang tersembunyi, tidak 
mudah bagi pengendara untuk memantau kondisi 
bearing tersebut. Untuk itu, perlu dirancang alat 
yang dapat membantu pengendara memantau 
secara otomatis kondisi bearing kendaraan roda 
empat (mobil).  
Perkembangan teknologi elektronika 
memungkinkan dikemasnya perangkat prosesor, 
memori, dan input/output (I/O) dalam satu 
integrated circuit yang disebut sebagai 
mikrokontroloer. Mikrokontroller telah luas 
diaplikasikan dalam berbagai perangkat mulai dari 
timbangan digital [1] hingga alat pengontrol 
intensitas cahaya ruangan [2]. sistem pendeteksi 
kerusakan bearing pada kendaraan roda empat 
melalui deteksi getaran yang dihasilkan oleh 
putaran roda. Sistem ini akan memberikan 
informasi kondisi bearing roda secara real time. 
Sensor membaca getaran bearing roda, kemudian 
Dengan kemampuanya, mikrokontroler juga dapat 
digunakan untuk mengumpulkan dan memproses 
data serta menghubungkan sensor dan perangkat 
antarmuka alat pemantauan bearing roda 
kendaraan. Pemantauan kondisi bearing dapat 
dilakukan dengan mendeteksi getaran pada roda. 
Pada penelitian sebelumnya, deteksi dan 
pemrosesan data getaran telah dilakukan untuk 
identifikasi kerusakan bantalan pada mesin rotasi 
[3] maupun identifikasi gangguan pada komponen 
mesin [4].  Penelitian tersebut berhasil menangkap 
dan membaca analisa kerja mesin. Hasil 
pengukuran ditampilkan pada LCD dan komputer, 
kemudian hasil pada komputer diplot ke dalam 
sebuah grafik. Selain diplot, hasil pengukuran juga 
disimpan ke dalam sebuah file menggunakan data 
logger. 
Pada penelitian ini, dilakukan rancang bangun 
sinyal dikirimkan ke mikrokontroler, yang 
ditampilkan pada smartphone sebagai output untuk 
memberikan notifikasi kondisi bearing roda pada 
keadaan baik, aman atau rusak.  
2. Metodologi  
Sistem yang dipelajari dalam penelitian ini 
diimplementasikan pada kendaraan roda empat 
jenis minibus.  Pendeteksian kondisi bearing 
dilakukan dengan mengukur getaran roda yang 
diklasifikasi dengan metode algoritma K-Nearest 
Neighbor (KNN). Pemrosesan dan kendali sistem 
diimplementasikan dengan Arduino Nano yang 
berbasis mikrokontroler ATmega328P. Deteksi 
mekanis dilakukan dengan sensor accelerometer, 
gyroscope, dan MPU6050. 
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Pada rangkaian perangkat keras yang dibuat, 
accelerometer berfungsi sebagai pengukur 
percepatan dinamis dan statis, sedangkan 
gyroscope berfungsi untuk mengukur atau 
mempertahankan orientasi dengan prinsip 
ketetapan momentum sudut. Sensor MPU 6050 
berfungsi membaca dan menghitung sudut 
kemiringan berdasarkan data yang didapat pada 
sensor accelerometer dan sensor gyroscope.  Untuk 
komunikasi data, digunakan bluetooth yang 
dipasang dekat dengan rangkaian perangkat 
tersebut.   
Pada konstruksi perangkat lunak, aplikasi 
pembaca getaran dibuat menggunakan Framework 
React Native. Sedangkan, untuk meng-handle 
komponen masing-masing platform yang bisa 
dijalankan pada perangkat Android digunakan 
aplikasi Native. Sementara, pemrograman pada 
mikrokontroler Arduino menggunakan bahasa 
pemrograman C. 
Analisa kebutuhan perangkat lunak meliputi 
data-data getaran yang dibutuhkan dalam sistem, 
baik data latih maupun data uji. Selain itu, analisa 
kebutuhan perangkat lunak juga meliputi 
perangkat lunak yang digunakan dalam membuat 
aplikasi pembaca getaran serta untuk membuat 
program yang akan ditanamkan pada 
mikrokontroler Arduino Nano. Perangkat lunak 
yang akan digunakan dalam pembuatan aplikasi 
pembaca getaran ini adalah Android Studio dan 
Framework React Native [5]. Alasan  penggunaan 
kedua perangkat lunak tersebut adalah karena di 
dalamnya terdapat fungsi-fungsi pendukung untuk 
membuat aplikasi yang dibutuhkan. Pada 
mikrokontroler Arduino, akan ditanamkan 
program terpisah dari aplikasi pembaca getaran. 
Program pada mikrokontroler Arduino akan dibuat 
menggunakan aplikasi Arduino. 
Algoritma KNN adalah metode untuk 
melakukan klasifikasi terhadap objek berdasarkan 
data pembelajaran yang jaraknya paling dekat 
dengan objek yang diuji. KNN bisa digunakan untuk 
memasukkan data baru (data uji) ke dalam 
kelompok data yang jaraknya berdekatan dengan 
data latih, sehingga metode ini bisa digunakan 
untuk mengklasifikasi data getaran uji sesuai 
dengan kelompok data getaran yang seharusnya. 
KNN akan mengelompokkan hasil perhitungan 
dengan data latih yang mempunyai kerabat 
terbanyak dalam nilai jangkauan yang ditentukan 
[6]. Jarak antara data latih dan data uji dihitung 
menggunakan persamaan euclidean sebagai 
berikut 
𝒅(𝒙, 𝒚) = √∑(𝒙𝒊 − 𝒚𝒊)𝟐
𝒏
𝒊=𝟏
 (1) 
dengan 𝑥   adalah  nilai data uji dan 𝑦 adalah nilai 
data latih. 
Langkah-langkah untuk menghitung metode 
KNN adalah, menentukan parameter 𝐾  (jumlah 
tetangga paling dekat), kemudian menghitung jarak 
(euclidean) setiap data latih terhadap data uji yang 
diberikan, setelah itu mengurutkan hasil 
perhitungan masing-masing jarak ke dalam 
kelompok yang mempunyai nilai jarak terkecil, dan 
terakhir mengumpulkan label terbanyak sesuai 
dengan urutan jarak terkecil dalam jangkauan 
sesuai dengan nilai 𝐾 yang ditentukan. 
Flowchart berikut menujukan proses 
pengklasifikasian pada aplikasi untuk menentukan 
nilai keluaran pada aplikasi sebagai pemberitahuan 
kondisi getaran bearing  
 
Gambar 1. Flowchart Klasifikasi 
Ketika getar uji telah didapatkan oleh 
pengguna, sistem akan langsung melakukan 
pengklasifikasian terhadap getaran uji yang didapat 
dan menentukan nilai K berdasarkan jumlah data 
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latih yang ada pada basis data. Nilai K akan diambil 
sebanyak 18% dari jumlah data latih yang ada pada 
basis data. Jika nilai K sudah ditentukan, maka 
sistem akan melakukan proses perhitungan jarak 
data uji terhadap data setiap data latih yang ada 
pada basis data dengan menggunakan rumus 
euclidean. Setelah didapatkan jarak pada setiap 
data latih, sistem akan melakukan proses sorting  
data yaitu proses pengurutan data latih 
berdasarkan data jarak terkecil hingga terbesar. 
Proses selanjutnya yaitu mengambil label data 
terbanyak dari data ke-1 hingga data ke- nilai_k. 
Sebagai contoh, jika nilai K adalah 5 maka label 
yang diambil adalah label pada data ke-1 hingga 
data ke-5 (data yang sudah di-sorting berdasarkan 
jarak). Kemudian akan dilakukan proses 
membandingkan nilai jarak terkecil (data ke-1) 
dengan nilai threshold, yang merupakan ambang 
batas yang telah ditentukan. Jika jarak terkecil lebih 
besar dari nilai ambang batas, maka getaran uji 
dianggap tidak dikenali. Namun jika jarak terkecil 
dari nilai ambang batas, maka getaran akan dikenali 
sebagai salah satu pengguna yang berhak. Setelah 
penentuan getaran dikenali atau tidak dikenali 
maka proses klasifikasi selesai. 
Setiap pengujian nilai data dari setiap objek 
akan diujicobakan. Sehingga, dari total seluruh data 
pengujian akan didapat data perhitungan 
persentase keberhasilan atau  kegagalan pada saat 
pengujian yang dihitung dengan persamaan berikut 
[7]. 
%𝐤𝐞𝐛𝐞𝐫𝐡𝐚𝐬𝐢𝐥𝐚𝐧 =
𝐉𝐮𝐦𝐥𝐚𝐡 𝐛𝐞𝐫𝐡𝐚𝐬𝐢𝐥
𝐉𝐮𝐦𝐥𝐚𝐡 𝐮𝐣𝐢
× 𝟏𝟎𝟎% 
(2) 
%𝐤𝐞𝐠𝐚𝐠𝐚𝐥𝐚𝐧 = 𝟏𝟎𝟎% − % 𝐤𝐞𝐛𝐞𝐫𝐡𝐚𝐬𝐢𝐥𝐚𝐧
 
(3) 
2.1. Alat dan Bahan 
Perangkat keras yang digunakan adalah, 
sebuah Arduino Nano, sebuah sensor MPU 6050, 
sebuah modul bluetooth HC-05 dan empat buah 
baterai, dan komponen pendukung lain. Sedangkan, 
perangkat lunak yang digunakan adalah sistem 
operasi Windows 7 64 bit, aplikasi Arduino IDE, 
aplikasi Fritzing, aplikasi Android Studio, aplikasi 
Git, aplikasi Sublime, aplikasi Node js. 
Penelitian ini dilakukan pada kendaraan roda 
empat secara satu per satu berdasarkan usia dan 
jarak tempuh kendaraan dan di bagi menjadi 3 
kondisi. Proses penelitian dimulai dari studi 
pustaka,    yaitu        mengumpulkan          teori-teori  
 
 
pendukung penelitian yang berkaitan dengan 
sistem pengenalan getaran dan sistem 
mikrokontroler. Langkah selanjutnya adalah 
merancang sistem berdasarkan teori-teori yang 
didapat. Analisa kebutuhan meliputi kebutuhan 
perangkat lunak dan perangkat keras sesuai 
dengan rancangan yang telah dibuat. Setelah semua 
komponen telah tersedia maka akan dilakukan 
proses integrasi perancangan sistem perangkat 
lunak dan perangkat keras secara terpisah. Setelah 
sistem perangkat lunak dan perangkat keras 
berhasil dibuat, maka akan dilakukan proses 
penerapan, yaitu penggabungan sistem perangkat 
lunak dan perangkat keras menjadi satu sistem 
yang saling berhubungan. Selanjutnya dilakukan 
proses pengujian sistem, jika pengujian berhasil 
maka akan penelitian akan selesai, jika pengujian 
belum berhasil maka proses akan kembali ke 
perancangan sistem untuk mengecek kembali 
rancangan yang kurang tepat. 
2.2. Perancagan Sistem 
A.  Diagram Blok Perancangan Sistem 
Langkah yang dilakukan pada perancangan 
sistem adalah membuat diagram blok perancangan. 
Gambar 2 merupakan diagram blok perancangan 
sistem yang secara garis besar dibagi menjadi tiga 
bagian yaitu; Pertama, bagian input terdiri dari 
bearing yang menyatu dengan roda, dan sensor 
getaran.  Kedua, bagian pemproses  yaitu modul 
mikrokontroler Arduino Nano. Ketiga, bagian 
output yang terdiri dari modul Bluetooth dan 
smartphone.  Arah anak panah menunjukkan 
hubungan sebagai input/output antar bagian. 
  
 
Gambar 2. Diagram Blok Perancangan Sistem 
B. Perangkat Keras  
Gambar 3 menunjukkan skema rangkaian 
elektronik dari alat yang dibuat. Rangkaian 
tersebut menunjukkan hubungan antara komponen 
elektronika yang dirancang sesuai dengan fungsi 
masing-masing komponen seperti ditunjukkan 
pada Tabel 1. 
Smartphone 
Bluetooth 
Baterai Sensor Roda (Bearing) Arduino 
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Gambar 3. Rangkaian Elektronika Sistem 
Tabel 1. Pengaturan pin pada Arduino [8] 
Perangkat Pin Arduino Nano 
Bluetooth (Tx) Tx1 
Bluetooth (Rx) Rx0 
MPU6050 (SDA) A4 
MPU6050 (SCL) A5 
MPU6050 (SND) GND 
MPU6050 (VCC) 5V 
Baterai (+) VIN 
Baterai  (-) GND 
Perangkat-perangkat yang terhubung dengan 
Arduino Nano memiliki peranan, yaitu sebagai 
input dan output. Perangkat yang berperan sebagai 
masukan untuk sistem adalah sensor MPU 6050, 
dan Baterai, sedangkan yang berperan sebagai 
keluaran hanya Modul Bluetooth yang akan 
mengirim data menuju smartphone dan akan 
ditampilkan oleh aplikasi. Perancangan instrument 
elektronika pada penelitian ini menggunakan satu 
sumber tegangan, yaitu satu baterai yang 
diletakkan pada bagian bawah rangkaian. 
C. Perancangan Perangkat Lunak 
Pembuatan antarmuka aplikasi pendeteksi 
getaran menggunakan React Native. Perancangan 
aplikasi pendeteksi getaran dapat dilihat pada 
Gambar 4 yang menggunakan tujuh tag dan string 
yang masing-masing memiliki fungsi untuk 
menerima dan menampilkan kondisi getaran 
bearing pada roda. 
 
Gambar 4. Rancangan Antarmuka 
 
Tabel 2. Keterangan tampilan antarmuka 
Framework React Native 
No. Tag String Keterangan 
1. Button1 Image Tombol dengan 
gambar bearing untuk 
menampilkan setting 
keterangan batas 
kondisi 
2. Button2 Not 
Connected/ 
Connected 
Tombol menampilkan 
kondisi koneksi 
bluetooth (on/off) 
antara alat dan aplikasi 
pada smartphone 
3. Button3 Riwayat Tombol menampilkan 
riwayat data  
4. Label Alat Menampilkan 
keterangan kondisi 
yang sesuai dengan 
nilai sensor dari batas 
kondisi yang 
ditentukan 
5. Header Bearing 
Checker 
Keterangan nama 
aplikasi 
6. Text1 Status Keterangan  
7. Text2 Nilai Sensor Menampilkan 
keterangan nilai 
sensor yang didapat 
dari mikrokontroler 
3. Hasil dan Pembahasan 
3.1.  Prosedur Pengujian 
Proses prosedur pengujian dilakukan pada 
setiap bagian, sesuai dengan diagram blok 
perancangan sistem. Pada pengujian ini dibagi 
menjadi dua bagian yaitu pengujian perangkat 
keras dan pengujian perangkat lunak.  
A.  Pengujian Sensor MPU6050 
Pada pengujian ini diamati respon dari sensor 
MPU6050 terhadap kondisi kemiringan, akselerasi 
dan keseimbangan. Perangkat sensor MPU6050 
membaca getaran roda dan diteruskan ke Modul 
Bluetooth HC-05. Tampilan pengujian nilai 
keluaran rancang bangun pada terminal dapat 
dilihat pada Gambar 5.  
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Gambar 5. Tampilan Hasil Pengujian Sensor 
MPU6050 
Dari hasil pengujian menggunakan terminal, 
dapat dilihat tampilan dari COM3 berupa nilai 
getaran dari sensor MPU6050 yang diproses oleh 
Arduino Nano. 
B.   Pengujian Modul Bluetooth HC-05 
Pengujian yang dilakukan dengan uji coba 
membaca koneksi sinyal bluetooth dari modul 
terhadap smartphone. Pada pengujian ini dapat 
dilihat pada Gambar 6 berupa hasil paired devices. 
 
Gambar 6. Paired modul bluetooth 
Pada pengujian ini Modul Bluetooth HC-05 
berhasil paired devices dengan baik dan 
menampilkan nama serta alamat devices yang 
terhubung. 
C.      Pengujian Perangkat Lunak Arduino 
Pengujian ini dilakukan dengan cara 
melakukan Verify/Compile program yang telah 
dibuat, program dapat dilihat pada Gambar 7. 
 
Gambar 7. Kompilasi program pada rancang 
bangun. 
 
Gambar 8. Pemasangan alat pada bagian roda 
kendaraan 
Berdasarkan pengujian program tersebut 
dapat disimpulkan program dapat berjalan dengan 
baik dan tidak ada pesan atau peringatan error saat 
dikompilasi dan muncul keterangan Done 
Compiling. Pemasangan rancang bangun secara 
keseluruhan pada bagian roda kendaraan dapat 
dilihat pada Gambar 8. 
D.      Pengujian Aplikasi Antarmuka  
Pengujian perangkat lunak ini lebih 
memfokuskan terhadap nilai dan hasil klasifikasi 
dari pembacaan getaran kendaraan roda empat 
khususnya bearing dengan menggunakan metode 
K-Nearest Neighbor (KNN). Pengujian aplikasi ini 
dibagi menjadi 3 bagian yaitu pengujian mobil 
dengan kondisi bearing baik, kondisi bearing aman, 
dan kondisi bearing rusak. Setiap pengujian aplikasi 
akan diambil 15 nilai data dari setiap roda dan 
dilakukan sebanyak 3 kali percobaan untuk setiap 
roda, sehingga total seluruh data pengujian yang 
akan didapat sebanyak 135 data perhitungan 
persentase keberhasilan atau  kegagalan pada saat 
pengujian dapat dihitung dengan menggunakan 
persamaan 2 dan 3. Hasil dan Pembahasan                        
3.2.  Data Latih 
Data latih digunakan sebagai basis data pada 
aplikasi yang didapatkan dari proses ekstraksi nilai 
getaran asli pada roda. Setiap data yang dihasilkan 
oleh roda yang bergetar menghasilkan nilai yang 
berbeda, antaralain data nilai getaran kondisi baik 
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didapat dari kendaraan baru dan jarak tempuh 
tidak sedikit (±0 − 700𝑘𝑚) , data nilai getaran 
kondisi aman didapat dari kendaraan berusia 
menengah (3-5 tahun) pemakaian dan jarak 
tempuh(±800 − 10000𝑘𝑚), dan data nilai getaran 
kondisi rusak didapat dari kendaraan yang 
memiliki jarak tempuh (±90000 − 100000𝑘𝑚) 
dan usia pakai cukup lama. Nilai tersebutlah yang 
akan dijadikan sebagai data latih untuk acuan data 
aplikasi pembaca getaran roda. 
Data latih pada penelitian ini digunakan 
sebanyak 40 data, yang terdiri dari 3 jenis data atau 
label yaitu label baik, aman dan rusak. penentuan 3 
jenis label ini didasari dari kondisi yang pernah 
terjadi pada roda (bearing) khususnya pada jenis 
mini bus dan pengambilan data berdasarkan 
kondisi, usia pakai kendaraan serta jarak tempuh. 
Hasil perekaman data yang digunakan sebagai data 
latih dapat dilihat pada Tabel 3. 
Tabel 1. Data latih 
No. Nilai Getaran Label Kondisi 
1. 171-183 1 Baik 
2. 184-196 2 Aman 
3. 197-210 3 Rusak 
Dalam satu kategori label terdapat 13 nilai 
getaran dan ada 2 kategori label dengan 13 nilai 
getaran yaitu label baik dan label aman, sedangkan 
ada satu kategori label dengan 14 nilai getaran 
yaitu label rusak. Label rusak terdapat 14 nilai 
getaran dikarenakan pada saat pengambilan data 
dengan kondisi bearing rusak nilai tertinggi yang 
keluar adalah 210, jarak nilai antara label hanya 1 
sesuai dengan nilai yang di dapatkan pada 
pengambilan data berdasarkan kondisi bearing 
kendaraan roda empat. Perbedaan nilai data latih 
satu kategori label dan kategori label lainnya 
disebabkan oleh beberapa faktor antara lain usia 
bearing, kondisi bearing, letak ball, sepator, 
outering dan pada roda kendaraan roda empat [9]. 
Tampilan aplikasi pembaca getaran secara 
keseluruhan pada smartphone dapat dilihat pada 
Gambar 9. 
 
 
 
 
 
 
Gambar 9. Tampilan aplikasi pembaca getaran 
pada smartphone. 
3.3 Pengujian Rancang Bangun pada 
Kendaraan Roda Empat 
Hasil Pengujian Getaran pada kendaraan roda 
empat berdasarkan data latih yang sudah 
ditetapkan dapat dilihat pada tabel 4.  Berdasarkan 
pengujian nilai getaran berdasarkan kondisi 
bearing baik, kondisi aman, rusak dilakukan 
sebanyak 135 kali dan terdapat 13 kali kegagalan 
dalam proses pengenalan dan pembacaan nilai 
getaran sehingga persentase keberhasilan 
pengenalan nilai getaran sebesar 90,37% didapat 
dengan perhitungan berdasarkan persamaan 2 dan 
3. 
% keberhasilan 35 − 13
122
135
× 100% = 90,37% 
% kegagalan  100% - 90,37% = 9,63% 
 
Berdasarkan hasil pengujian, tingkat kegagalan 
alat sebesar 9,63% salah satunya disebabkan oleh 
faktor posisi peletakan alat dan pemutaran roda 
yang dilakukan secara manual kemungkinan tidak 
stabil, dan nilai yang masuk pada aplikasi pertama 
kali terkadang lebih dari satu nilai yang tampil. 
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Tabel 2. Hasil pengujian getaran 
 
  
No. Label 
Percobaan 
1 2 3 
Nilai Keterangan Nilai Keterangan Nilai Keterangan 
1 Baik 171 Baik 171 Baik 182 Baik 
2 Baik 176 Baik 184 Aman 180 Baik 
3 Baik 175 Baik 175 Baik 180 Baik 
4 Baik 175 Baik 177 Baik 180 Baik 
5 Baik 180 Baik 175 Baik 183 Baik 
6 Baik 176 Baik 179 Baik 177 Baik 
7 Baik 178 Baik 182 Baik 181 Baik 
8 Baik 178 Baik 182 Baik 182 Baik 
9 Baik 177 Baik 182 Baik 180 Baik 
10 Baik 173 Baik 184 Aman 178 Baik 
11 Baik 175 Baik 181 Baik 175 Baik 
12 Baik 175 Baik 182 Baik 176 Baik 
13 Baik 175 Baik 182 Baik 176 Baik 
14 Baik 172 Baik 183 Baik 177 Baik 
15 Baik 174 Baik 180 Baik 178 Baik 
16 Aman 184 Aman 172 Baik 175 Baik 
17 Aman 188 Aman 184 Aman 175 Baik 
18 Aman 185 Aman 184 Aman 184 Aman 
19 Aman 186 Aman 186 Aman 186 Aman 
20 Aman 186 Aman 186 Aman 187 Aman 
21 Aman 184 Aman 190 Aman 187 Aman 
22 Aman 184 Aman 192 Aman 190 Aman 
23 Aman 185 Aman 289 Rusak 190 Aman 
24 Aman 185 Aman 184 Aman 190 Aman 
25 Aman 184 Aman 182 Aman 191 Aman 
26 Aman 192 Aman 193 Aman 194 Aman 
27 Aman 187 Aman 192 Aman 195 Aman 
28 Aman 86 Baik 188 Aman 195 Aman 
29 Aman 185 Aman 187 Aman 187 Aman 
30 Aman 185 Aman 188 Aman 183 Baik 
31 Rusak 207 Rusak 103 Baik 194 Aman 
32 Rusak 202 Rusak 209 Rusak 200 Rusak 
33 Rusak 206 Rusak 209 Rusak 206 Rusak 
34 Rusak 201 Rusak 207 Rusak 205 Rusak 
35 Rusak 205 Rusak 206 Rusak 205 Rusak 
36 Rusak 198 Rusak 197 Rusak 198 Rusak 
37 Rusak 198 Rusak 208 Rusak 198 Rusak 
38 Rusak 199 Rusak 199 Rusak 201 Rusak 
39 Rusak 107 Baik 199 Rusak 195 Aman 
40 Rusak 18 Baik 202 Rusak 197 Rusak 
41 Rusak 204 Rusak 200 Rusak 197 Rusak 
42 Rusak 198 Rusak 203 Rusak 198 Rusak 
43 Rusak 202 Rusak 207 Rusak 199 Rusak 
44 Rusak 201 Rusak 205 Rusak 199 Rusak 
45 Rusak 203 Rusak 203 Rusak 198 Rusak 
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4. Kesimpulan  
Berdasarkan hasil penelitian rancang bangun 
alat pendeteksi kerusakan bearing pada kendaraan 
roda empat dengan menggunakan metode K-
Nearest Neighbor (KNN), didapatkan kesimpulan 
berupa alat dapat membaca getaran pada roda 
mobil dan berhasil ditampilkan pada aplikasi 
smartphone berupa keterangan kondisi bearing 
saat itu. 
Perbedaan data latih pada setiap putaran roda 
dalam 3 kali percobaan disebabkan oleh beberapa 
faktor yaitu perbedaan jenis mobil (penggerak roda 
depan dan penggerak roda belakang), kecepatan 
putaran roda yang dilakukan secara manual, dan 
posisi peletakan alat. Dari persentase semua data 
percobaan dapat dilihat keberhasilan pengenalan 
nilai getaran sebesar 90,37%. 
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